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Global Positioning System)を使用する AGVシステムを提案、構築した．iGPSを使用することで，
AGV のワールド座標における位置・姿勢を高い精度で計測できるため，環境中にガイドラインを
設置することなくフレキシブルにAGVの誘導経路を設定することができる． 
しかし，iGPSを利用したAGVシステムは，オクルージョンが発生しAGVの位置を計測できな
くなると，AGV は自己の位置を同定できず目標経路に追従不可能となる．そこで，本研究はオク
ルージョン発生時オドメトリによって自己位置推定しながら走行するアルゴリズムを提案した．ま
た，オドメトリ走行を続けると累積誤差が拡大するので，誤差を考慮した移動速度指令値を決定す
る手法も提案した． 
さらに本研究は、AGV の誘導方法について、工場内での実用性を考慮し、あらかじめユーザが
目標軌道を決めその経路をたどる方法と，先行する AGV に追従する方法両方に対応させるため，
目標点を逐次与えてその目標点に向かって移動するアルゴリズムを提案した．また，AGV の旋回
性能を考慮し適切に経路を生成する手法として，直線と円弧のみで経路生成する手法を提案した． 
これらの提案したナビゲーション手法を Windows アプリケーションとして実装し，ユーザが簡
易に目標経路を入力することを可能とする GUI を開発した．また，実機実験にて提案するナビゲ
ーション手法の有効性を確認した． 
 
